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 要  旨 
 
本研究では，ロータリエンコーダという角度を測るセンサによって，指の姿勢を制御し，接触の
発生を検知して追従動作を行い，指先での発生力の推定を行い，推定した発生力に基づいて各関節
が協調動作をして一定の力で物体表面をなぞり，それにより対象物体の形状や位置を測定し，把持
などの動作を行うことができるようなロボットシステムの開発を目指す 
本研究では人間の手と同じサイズで，関節（出力軸）とモータ（入力軸）との両方にインテリジ
ェント・ロータリ・エンコーダ（以降，IREと記述する）を取り付け，モータと関節との間の動力
伝達にワイヤを用いたロボットフィンガを製作する．IREは，高速応答高分解能ロータリエンコー
ダと情報処理装置から構成される．IREは，角位置計数，角速度・角加速度の算出および接触・衝
突検出機能，力検出機能，上位コントローラおよび IRE 間の通信機能を実装する．さらにこれら
の情報に基づいて目的とする動作を実現するための制御機能も実装する. 
本論文では，ロボットフィンガにはワイヤに関する機構的,機械的特性の問題があったので改良
した.ワイヤの伸びから関節トルクや指先力を推定させるための基本原理を構築し,モデルを
MATLAB に構築し,シミュレーションを行った.力検出機能の性能評価のために押し込み力の実験を
行った. 
そして以下のような結果を得た 
1) 従来より大きい関節トルクや指先力を発生させるために，ロボットフィンガを改良した 
2) 力検出の基礎原理を構築した 
3) ロボットフィンガを屈曲させ，関節トルクを算出することのできる測定制御系を IRE システム
に実装した 
4) 実験の結果，従来より大きい 0.4 Nの PIP関節の指先の押し込み力を発生させることができた 
5) 指先の押し込み力は PIP関節の回転中心から押し込み位置までの距離が遠く, 
 PIP関節の力が DIP-MP間と DIP-PIP間のワイヤの伸びに分散されていることによりがわかった 
6) 目標の指先の押し込み力である 2～3N を出すためには剛性が高く,弾性域においてφ0.23[mm]
のステンレスより降伏点が高いワイヤを用いる必要があることがわかった 
 
 
